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ABSTRAK 
 
Kestabilan merupakan hal mendasar yang perlu diketahui dalam sistem 
dinamik. Sifat kestabilan dari sistem dinamik 𝑥 = 𝑓(𝑥, 𝜇) dapat ditentukan 
berdasarkan nilai eigen dari matriks Jacobiannya. Matriks Jacobian adalah matriks 
yang entri-entrinya adalah turunan parsial pertama dari fungsi 𝑓 yang dieksekusi 
pada titik ekuilibrium dari sistem 𝑥 = 𝑓(𝑥, 𝜇). Nilai eigen dapat bernilai negatif, 
positif, dan nol.  
Jika semua nilai eigen dari matriks Jacobian mempunyai bagian real 
bernilai negatif, maka titik ekuilibrium dari sistem dikatakan stabil. Namun jika 
ada nilai eigen dari matriks Jacobian yang mempunyai bagian real bernilai positif,  
maka titik ekuilibrium dari sistem dikatakan tidak stabil. Di lain pihak, sistem 
yang mempunyai nilai eigen nol tidak dapat ditentukan sifat kestabilannya. Nilai 
eigen nol merupakan kondisi yang rentan terhadap gangguan, sehingga 
memungkinkan terjadinya bifurkasi. Bifurkasi adalah perbedaan keadaan dinamik 
seiring dengan perubahan parameter. Salah satu contoh bifurkasi adalah bifurkasi 
transkritikal. Bifurkasi transkritikal adalah bifurkasi yang ditandai dengan 
pertukaran kestabilan titik ekuilibrium.   
Bentuk sistem yang dapat mengalami bifurkasi transkritikal adalah sistem 
yang memuat 𝑥 = 𝜇𝑥 ± 𝑥2. Dalam hal ini, 𝜇 adalah sebuah parameter. Pengaruh 
perubahan parameter terhadap keadaan sistem dinamik yang mengalami bifurkasi 
transkritikal adalah saat 𝜇 ≠ 0, banyaknya titik ekuilibrium adalah 𝑛, saat 𝜇 = 0, 
banyaknya titik ekuilibrium adalah 𝑛 − 1, dan terjadi pertukaran kestabilan titik 
ekuilibrium ketika melalui 𝜇 = 0. 
 
